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 要  旨 
 
 
現在市販されている多くの掃除ロボットは，反射行動型と呼ばれる走行パター
ンを用いている．この方式は制御が単純な反面，掃引経路は最適でない．この方
式に対し，計画行動型と呼ばれる走行パターンは，環境の地図が必要となるが経
路の最適化が可能である．今後，知的情報インフラの整備が家庭で進むことや，
SLAMと呼ばれる方式がロボットに用いられるようになることで，掃除ロボットも
環境地図を容易に使うことができるようになると予想される．そこで本研究では
一般家庭で用いることを想定した掃除ロボットのための，部屋を隙間なくできる
だけ短時間で掃引できるような掃引経路計画アルゴリズムを提案する． 
 
提案するアルゴリズムの概要を以下に示す．まず，短時間で掃引を終わらせる
ために，重複した掃引を最小限にして無駄な掃引を減らすことと，ロボットがで
きるだけ長い直線を走行し，最高速度で移動する時間を長くできるような経路を
計画することを行う．これを実現するため，作業領域をロボットの幅を持つ，で
きるだけ長い矩形領域に分割する．次に，壁際，障害物の周りでは，塵や埃が溜
まりやすいため連続して掃引を行わせるために，壁沿い領域として分割する．作
業領域が２種類の領域に分割した後，領域を巡る順序を考える．最短の経路を求
めるためには領域間の移動も最小にするべきである．そこで，領域を頂点，領域
間の距離を重みと考えると，最短の経路を求めることは巡回セールスマン問題
(TSP，Traveling Salesman Problem)に帰着する．この問題はNP困難な問題のため，
その近似解を求める代表的な解法であるCCAO(Convex hull, Cheapest insertion, 
Angle selection, Or-opt)法を用いることで，重み最小のハミルトングラフを求
める．求めたハミルトングラフから経路を生成することで，要件を満たす準最適
な掃引経路が生成される． 
 
本研究では提案するアルゴリズムを示すとともに，掃引作業のシミュレーショ
ンを行うことで，比較的複雑な環境といえる一般家庭の部屋においても提案する
掃引経路計画アルゴリズムが有効であることを示した．さらにいくつかの環境で
シミュレーションを行うことでアルゴリズムの特性を示した． 
 
